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Die folgenden Angaben stnd den vom Anmelder emgereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

<§) System und Verfahren zum Bedienen und Beobachten insbesondere eines Automatisierungssystems mit 
mobiler Bedienvorrichtung 


(57) System zum Bedienen und Beobachten insbesondere 
eines Automatisierungssystems und/oder einer Produkti- 
ons- und/oder Werkzeugmaschine, mit einer mobilen Be- 
dienvorrichtung (1) r diezur Kopplung mit einem Ortsver- 
folgungssystem (2) vorgesehen ist, wobei das Ortsverfol-. 
gungssystem zur Lieferung einer Ortsinformation (10) an 
die mobile Bedienvorrichtung (1) vorgesehen ist und wo- 
bei die Ortsinformation (10) zur Auswahl einer fur einen 
Anwender (1*1) entsprechend der Ortsinformation (10) 
und einer mit der Ortsinformation (10) verknupften die je- 
weiligen Bedien- und Beobachtungsoberflache der mobi- 
len Bedienvorrichtung (1) bestimmenden Gerateinforma- 
tion (12) vorgesehen ist. 
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Beschreibung 

Gerate und Systeme, wie beispielsweise Fahrleuge S^dSl^M g ? yStemen S ° W1B ^ kom P^ Komponenten, 
vorteilhafte Anwendung besteht im Z>m£S^^SS^SSS? " A ^ "» Einsa *- blenders 
der Mensch-Technik-Interaktion, bei derdem AmwSSSriS ? y (= o T^l?* 6 Realitst "). einer neuen Form 
> wexse u ber eine Datenbrille. Die EinbtaK^u n g^^t?3S^KSS^ , -ff ein 8 eblendet ^erden - bei Spl el- 
Urachteten Objekt, z. B. einem Bauteil. So JLd das ; reali sSrfSi S f*.*^?"^- d : h - P^send und abgeleiiet vom be- 
Montagehinweise um fur ihn wichuge Informadonen^eite n 2 IseTp mT T M0Oto,m durch e -8^1e„dete 
da^herkommliche Montagehandbuch ersetzen enveitert - In d '«em Falle kann Augmented Reality unter anderem 

L2L 332 2CS ^ ^ *" ^ ~ A ~ d Reality (AR) in der Moncage 

O^TfA^ insb -°" d - einen geringen S^Sfe 1 ^ t Wto » fflM ^ «»«*«. *- * 
Km^ST* ^ S>Stem S ° Wie « "» Ve^ren Sn in den AnsprUchen , bzw 4 angege 
^-S^^^^^ * der Anlage Zu bewegen und die fiir die 

AusfuLngsbetp^^^ ^ ^ ^ ^eranspruchen und werden im Zusanunenhang mi, den 

Se^^^ 

[0009] Es zeigen: 

rung (inkL Beobachtung der-Zustand^von Komp'nenten (z B hSSSS* ^ft* ^ die ^andische "s£S- 
1 besitzt eine Benutzerschnittstelle 13 zu KomrZSon i2t 2n™ f } e f 1 °« llcben - Das mobile Bedienvorrichtung 
ezne Kopplung zu einer Steuerung 4 (z. B. sStS f H " ^ ^ ^ dnhtto « V -bindung 3 
Em-ZAusgabe-Baugruppen (E/A) ermoglichen den Zugriff au^ einer T ^ SteUerUn « 4 -g^ordnfte ' 

nk 7. Uber diesen Aufbau kann der aktuelle Zustand einer XnL I Komponente zugeordnete Sensorik 9 und Akto- 
Anzeige gebracht werden bzw. konnen ZustaTdS am Hv0 " Ge ^ t ™ 

werden. D le mobile Bedienvorrichtung 1 weist SSuTdneSS 4 Hv0 -« e «t 1 beeinfluBt 

tionen gebracht, um die zu aktivierende (falls nicht bereits aklvTiJo ^ t ' hlnterle S en HvO-Bereichinforma- 
mufl das Answahlverfahren und die hinterlegte HvcSS^^^h"' 1 ^'^- ^ dieS fu « k »°niert, 
2 bzw. aufdie von diesem System geliefene Onsinformation ToVzT x v , I" ^ emges ^ t2te Ortsverfolgungssys.em 
Bereichs-ID) angepafit sein. formation 10 (z. B. x, y, z-Koordinaten, Komponenten-ID, Raurn-ID, 

Ordnforrnauon Mapping Infonnaric, und Mappi„ B Verfahren 

..z-Koordinaten 0 ^^S^^^^ 

HvO-Bereich in derri der Bereich ausgeSt 2c zugehorigen 
z-Koordinate umschlieBt. Wenn nSS^Ste £ S 1 ^ ^ X ' y ' 

der Bereich ausgewahlt dessen ennittekef^Vh dle , K ° ordlnate "mschlieBen, wird 
Koordinaie hat. Be, mehreren SS Ah ^ 8 erin « sten Ab^tand zur 
^eHvO-Bere.chbzw.der^t^^^^^^^^^ 
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Ortinformation Mapping Information und Mapping Verfahren 

Komponent.en-ID Der Bereich wird ausgewahlt, der die entsprechende Komponenten-ID in seiner Kom- 

ponentenzuordnungsliste enthalt. Wenn mehreren Bereichen die gleiche Komponen- 
ten-ID zugeordnet ist, wird der Bereich ausgewahlt, der gerade aktive ist bzw. als er- 
stes gefunden worden ist. 

Raum-ID In der Komponentenzuordnungsliste wird jeder Komponenten-ID noch eine Raum-ID 5 

zugeordnet. Im Falle der Raum-ID wird dann der Bereich ausgewahlt, der die entspre- 
chende Raum-ID in seiner Komponentenzuordnungsliste enthalt. Wenn mehrere Be- 
' reiche die gleiche Raum-ID zugeordnet ist, wird der Bereich ausgewahlt der gerade ak- 
tive ist bzw. als erstes gefunden worden ist, 

Bereichs-ID Jeder HvO-Bereich besitzt eine eigene ID. Wurde das Ortsverfolgungssytem so initia- 

lisiert, dass es schon die passende Bereichs-ID zuriickliefert, wird der dadurch identi- 
fizierte Bereich ausgewahlt und aktiviert (falls noch nicht aktiv). 

[0014] Fur das mobile HvO-Gerat 1, das Ortsverfolgungssystem2 und die drahtlose Verbindung 3 wird auf bereits exi- 15 
stierende Losungen zugegriffen (z. B. Einsatz von WindowCE-Gerat mit Wireless-LAN Karte; Infrarot-Marker am An- 
wender und Infrarot-Sender/Empfanger an Decke), die zur Erbringung der benotigten Funktionalitat wie oben zu einem 
Gesamtsystem kombiniert werden. Die Anbindung an die Steuerung und den damit verbundenen E/A-Baugruppen bzw. 
Aktoren und Sensoren ist auch Stand der Technik (z. B. Siemens SLMATIC Produktfarnilie). " 
[0015] Die Besonderheit der in Fig. 1 dargestellten Losung leitet sich aus der Verwendung eines mobilen HvO-Gerates 
1 ab, das mit Hilfe der vom Ortsverfolgungssystem 2 gelieferten Ortsinformation 10 die fur den Anwender 11 jeweils re- 
levante (virtuelle) HvO-Oberflache auswahlt und zur Anzeige bringt (Anzeige der entsprechenden Bedien- und Beob- 
achtungsoberflache). Uber diese Oberflache ist er in der Lage, sich die Zustande zu den im HvO-Bereich deflnierten An- 
lagenkomponenten 8 bzw. deren Abbild in der Steuerung mitteilen zu lassen bzw. die Zustand der Anlagenkomponente 
bzw. deren Abbild in der Steuerung neu zu setzen. " 25 

[0016] Uber eine Eingabe kann der Anwender die automatische Auswahl einer HvO-Oberflache ausschalten bzw. wie- 
der einschalten. Ist die automatische Auswahl einer HvO-Oberflache ausgeschaltet kann er uber eine Auswahlliste die 
aktuell anzuzeigende und somit aktive HvO-Oberflache aus wahlen. 

[0017] Bestehen die Elemente einer HvO-Oberflache nur aus Elementen fiir Sprachein- und ausgabe und wurde ein 
entsprechendes Sprachverarbeitungs system auf dem mobilen HvO-Gerat installiert, kann die Interaktion mit der Anla- 30 
genkomponente bzw. der Steuerung auch erfolgen ohne dass das mobile HvO-Gerat mit einem Display ausgerustet ist. In 
diesem Fall ist es aber mindesten mit einem Lautsprecher und einen Microphone ausgestattet. In heutigen Anlagen (z. B. 
Logistikanlagen) werden HvO-Gerate (Hand-Vor-Ort-Gerat) rneist fest installiert. En HvO-Gerat ermoglicht dabei le- 
diglich das Bedienen und Beobachten der ihr zugeordneten Anlagenkomponenten, so dass fiir die Ausstattung einer 
komplexen Anlage ein hoher Hardwareaufwand erforderlich ist. 

[0018] Fig. 2 ein Ausfuhrungsbeispiel einer Logistikanlage mit einem mobilen HvO-Gerat. In Fig. 2 sind z. B. drei Be- 
reiche HvO Bereich 1, HvO Bereich 2, HvO Bereich 3. definiert worden. Bereich 1 ist fur die Komponenten RU05, SH02 
und KF21 zustandig. Als Bezugszeichen werden in Fig. 2 folgende Abkurzungen verwendet: RU Rollenumsetzer, SH 
Scherenhubtisch, KF Kettenfbrderer. Der Bereich2 umfaBt die Komponenten RU04, KF24 und SH01. Der Bereich3 ent- 
halt die Komponenten KF22 und KF23. Bei einer konventionellen Losung ware jedem Bereich fest eine Bedien- und Be- 
obachtungsvomchtung, ein sogenanntes HvO-Gerat HvO-1, HvO-2, HvO-3 zugeordnet, welches das Bedienen und Be- 
obachten der ihr zugeordneten Gerate ermoglicht (z. B. durch Schalter und Sensoren). HvO steht dabei wie vereits im 
Zusammenhang mit Fig. 1 erlautert, wiederum fur "Hand-Vor-Ort", das sind mechanisch bzw. elektrisch gestaltete Ge- 
rate, die die bandische Steuerung (inkl. Beobachtung der Zustande) von Komponenten (z. B. Hubtisch) ermoglichen. 
Konventionell sind HvO-Gerate insbesondere durch ihren festen Installationsort und ihre fesie " Verdrahtung" mit den ih- 45 
nen zugeordnent.en Anlagenkomponenten gekennzeichnet. Eine Komponente kann auch mehrere HvO-Bereiche und so- 
mit HvO-Geraten zugeordnet sein. Besitzen HvO-Bereiche bzw. die ihnen zugeordneten Komponenten den gleich Auf- 
bau bzw. gleiche Strukturen, so ist es moglich, ein HvO-Gerat auch fur verschiedene HvO-Bereiche zu verwenden. In 
diesem Fall wird ein Auswahlschaker auf dem HvO-Gerat. fur die Auswahl des gerade aktuellen HvO-Bereiches verwen- 
det. HvO-Bereichen werden auch Not-Aus-Bereiche zugeordnet, die uber einen Not-Aus-Schaker aktiviert werden kon- 50 
nen. In diesem Fall werden die dem Not-Aus-Bereiche zugeordneten Komponenten in einen sicheren Zustand cebracht 
(z. B. gestoppt). 

[0019] Das mobile HvO-Gerat 1 erhalt dabei vom Ortsverfolgungssystem 2 den aktuellen Aufenl.halr.sort. des Anwen- 
ders 11 bzw. des mobilen HvO-Gerates 1. Dieser wird in Verbindung mit. den im Speicher 5 hinterlegen HvO-Bereichin- 
formationen gebracht, urn die zu akt.ivierende (falls nicht bereits aktiv) HvO-Oberflache auszuwahlen. 55 
[0020] Wichtig beim Bedienen und Beobachten von Anlagenkomponenten ist es, dass ein guie Sichl. auf die aktuell be- 
troffene (angesteuene) Komponente besteht, urn Bedienfehler mit der Gefahr von Schaden an Mensch und Maschine zu 
vermeiden. Beim heutigen Ansatz muss dabei ein Kompromiss zwischen der Anzahl der vcrwendeten rest installierten 
HvO-Geraten (Koslen!) .und der optimalen Sicht auf die Komponenten (Sicherheit) getrolj'en werden. Auch erweisi. sich 
dieser Ansatz als sehr unrlexible in bezug auf den Umbau (z.B. Erweiterung) einer Anlage. Diese Lirnitierung kann 60 
durch das in Fig. 2 gezeigte Bedien- und Beobachtungssystem mit einer mobilen Bedienvorrichtunc 1 aufgehoben wer- 
den. Er ist. durch folgende wesentliche Eigenschaften gekennzeichnet: 

- Die fest installierten HvO-Gerate werden durch ein oder mehrere mobile HvO-Gerate ersetzt. 

- Die Auslegung der HvO-Gerate (Gewicht, Einsatzzeitraum, GroSe, Handiichkeit ) ermoglicht die Mitnahme 65 

durch den Anwender in die Anlage. 

- Uber eine drahtlose Verbindung (Wireless Connection wie z. B. Funk-LAN) des HvO-Gerates wird die Verbin- 
dung zu der Steuerung und somit zu den Anlagenkomponenten hergestellt. 
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zeit zugreifen. UVB X Elemente '0- Auf diese Daten kann das mobile HvO-Gerat jeder- 

to d* fee mtallkno „„d v«,drata,e„ HvO-Ge«>e k5Z i e ipS"c'to 6 ' d " ta "<"' "f*"*"- Kostm 


Paten tanspriiche 


einer fiir einen 

und der dan.it verknupften Gerateinfotmatior "(3) zuT^SSn TnSl^ aktUCUen Ortsi " f °™^on (19) 
3. System nach einem der Anspriiche 1 oder 2 u Anlagenkomponenten vorgesehen ist. 

Mikrofon und einen LautsprechSipS W^gESS?" *" ^ ^ Bedie «^ (1) ein 

(2) gekoppelt ist, bei dem das C^S,JSSS^ oS^^Si^^ 0rtsverf °^nSss y ste m 
1) liefert und bei dem durch die OrtrinfcSX Ufa^SSST- ^ " ^ ^ Bedienv °™htung 
^on (12) die jeweiHgen Bedien- und BeobLb^ gJJJj 

7. MobUe Bedi_u„g (!) fcrein ^u^eS^^ Ws , 


45 Hierzu 2 geite(n) Zeichnungen 


50 


55 


60' 


65 


4 


ZEICHNUNGEN SEITE t 


Nummer. 
Int. CI. 7 : 

Offenlegungstag: 


DE 10041 109 A1 
G 05 B 19/048 

14. Marz 2002 


HvO- 
Bereichs- 


TtefmrtTonerT 
(Speicher) 


12 

V 


Anwender 


11 


Mobiles 
HvO 


V 

10 


Orts- 
verfolgungs- 
system 


drahtlose 
Verbindung 


Steuerung 


E/A 

T~ r 


Sensor 


Actor 


Anlagen- 
komponente 


Fig. 1 


8 


101 710/107 



101 710/107 


